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め，実験用電動模型飛行機に ADS(Air Data Sensor)を実装する．ADS は 5 孔ピトー管と差圧セ
ンサーから構成され，差圧センサー出力にはローパスフィルターを適用し高周波ノイズを逓減し
ている．図３にターンコーディネーションのブロック線図を示す．𝛿𝑟 𝛿𝑟𝑐⁄ はラダーへの伝達関







機を用いて，白老滑空場の全長 800 m，幅 30 m の滑走路にて実施した．  
３－１．実験機器構成 






図５に使用する電動模型飛行機を示す．全長 1.3 m，横幅 1.6 m であり（表１），誘導制御系ハ




質量 3.03 kg 
翼幅 1.580 m 
翼面積 0.4266 m2 
重心位置 30～33 ％MAC 
静止推力 15 N (実験結果より推定) 















目標速度 20 m/s 
ウェイポイント①（𝑥, 𝑦） (-150,0) 
ウェイポイント②（𝑥, 𝑦） (150,0) 












を図７に示す．全制御時間は 35 s 程度で，旋回経路制御区間は 11 s 程度であった．高度は自動









目標旋回経路からずれてしまったことが確認できる．最終的な誤差は 6 m 程度であるが，旋回飛
行区間中の最大誤差は 27 m となった．  
 
４ ．まとめ 
ウェイポイント通過判断と高精度化を目指す旋回制御系について模型飛行機を用いて飛行実証
実験を行った．この結果，安定した速度・姿勢角を維持しつつ旋回を達成，問題なく設定ウェイ
ポイントを通過できたものの，旋回飛行区間では目標経路とずれが生じた．今後，このずれの要
因を明確化し，対策を講じる予定である． 
 
 
